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 Cílem této bakalářské práce je zmapování současné situace humanoidních robotů
ve světě. Dále popisuje a srovnává hlavní představitele tohoto technického odvětví. 
Největší důraz byl kladen na jejich historický vývoj, současné praktické využití a plány 
do budoucnosti. 
Abstract 
 This thesis sets out to map nowadays situation of humanoid robots in the world. 
It describes and compares also the main leaders of this technical branch. The greatest 
emphasis is put on their historical evolution, current practical use and future plans. 
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1 Úvod
 Jako nikdy v minulosti, dnes může technologie přivést naši představivost k životu. Po 
celá desetiletí se setkáváme se sci-fi představami, kde roboti vypadají a fungují jako lidé. Ve 
filmech a televizi jsme si naslibovali, že pro nás budou humanoidi vařit, budou učit naše děti, 
vykonávat nejtěžší práce a pomáhat v každodenním životě. Také se objevila spousta 
katastrofických scénářů, kde se humanoidi vzbouří a pokouší se získat nadvládu nad lidstvem. 
Nabízí se tedy otázka, kde jsou?  
 V poslední době se v médiích objevuje překvapivé množství robotů určených pro 
komerční využití. Stejně jako většina nových technologií, jsou tito roboti velice finančně
nákladné kuriozity, užitečné zatím jen pro zábavu. V této práci se seznámíme se základními 
typy humanoidních robotů a představíme si jejich nejpokročilejší verze. Veliký důraz byl 
kladen na historii a směr, kterým se bude dále jejich vývin ubírat. 
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2 Definice slova robot 
Robot je mechanická nebo virtuální umělá hybná síla. Obvykle se jedná o systém, který na 
základě svého vzhledu, nebo pohybu vytváří dojem, že má svůj vlastní účel nebo působnost. 
Slovo robot se může vztahovat jak k fyzikálním robotům, tak i k virtuálním softwarovým 
agentům, které však bychom měli řadit spíše k typu odlišných robotů. Zatímco se stále 
diskutuje o tom, které stroje spadají do kategorie robotů, je zřejmé, že typický robot bude 
muset mít následující vlastnosti[1]: 
- nemá přirozený původ, tzn. je uměle vytvořený 
- vnímá své životní prostředí a manipuluje s předměty v něm nebo je s nimi v interakci 
- má určitou schopnost provádět výběr podle daného prostředí, často s použitím 
automatického řízení nebo předem naprogramované sekvence 
- je programovatelný 
- pohybuje se v jedné nebo více rotačních translačních rovinách 
- provádí pohotové koordinované pohyby 
- jeví se, jako by měl záměr nebo působnost 
3 Rozdělení robotů
Americký institut pro robotiku (RIA) rozlišuje roboty do čtyř tříd: 
- manipulační zařízení s ručním řízením 
- automatické manipulační zařízení s předem určenými cykly 
- programovatelné, řízené servoroboty pohybující se od bodu k bodu po spojité 
trajektorii 
- roboty odpovídající specifikacím typu C, které k inteligentnímu pohybu rovněž 
vyžadují informace z prostředí 
Japonské robotické sdružení (JARA) rozděluje roboty do šesti tříd: 
- ruční manipulační zařízení uváděné do chodu operátorem 
- robot s pevnou sekvencí 
- robot s proměnlivou sekvencí a snadno měnitelnou řídící sekvencí 
- přehrávací robot (playback), který může zaznamenat pohyb pro pozdější opakování 
- číslicově řízený robot s pohybovým programem a ručním ovládáním 
- inteligentní robot, který rozumí prostředí a je schopen dokončit úkol navzdory 
změnám v provozních podmínkách 
Neexistuje žádná definice robota, která by vyhovovala všem, a tak mnoho lidí má svou 
vlastní definici. Např. Joseph Engelberger, průkopník průmyslové robotiky, jednou 
poznamenal: ,,Neumím definovat robota, ale poznám ho, když ho uvidí“.
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3.1 Rozdělení robotů podle konstrukce a základního použití 
 Roboti jsou už dnes velice rozšířeni, proto je rozdělení velice těžké. Jednotlivé 
kategorie se doplňují a vzájemně překrývají. 
Roboty stacionární – zde patří zejména velké výrobní linky a výrobní automaty. Dále různé 
průmyslové manipulátory. 
Roboty mobilní – mezi roboty mobilní můžeme zařadit všechny robotické konstrukce 
schopné vlastního pohybu mezi pracovními místy. 
Roboty pozemní – nejrozšířenější kategorie mobilních robotů. Tyto je dále možné rozdělit 
dle systému pohybu na roboty s kolovým podvozkem a kráčející konstrukce. 
Roboty podvodní – konstrukce schopné provozu ve vodě i pod vodou. Zejména hlubinné 
sondy. 
Létací roboty – roboty schopné letu, zejména bezpilotní průzkumné letouny. 
3.2 Rozdělení humanoidních robotů
 Na poli servisních robotů pro osobní použití je dnes výrazný trend antropomorfismu. 
Antropomorfismus (řecky: antropós  - člověk, morphe – tvar) označuje jev, kdy jsou na 
neživé předměty přenášeny lidské charakteristiky. Antropomorfozované stvoření se nazývá 
antropomorf. 
Android – je antropomorfní stvoření, podobné člověku založené obvykle na biochemické 
bázi a ne pouze na mechanické, jako klasičtí roboti. Roboti v R.U.R. byli tedy podle tohoto 
dělení vlastně androidi. Jejich úkolem je chovat se, pracovat, popřípadě uvažovat stejně jako 
člověk. Jelikož se rozlišuje pohlaví i mezi roboty, označuje tento pojem umělého člověka 
mužského pohlaví. 
Humanoid – robot podobný člověku principiální stavbou těla a zejména způsobem pohybu. 
Gynoid – humanoidné typ robota, vzhledem i chováním představujícího ženu. 
Kyborg – složenina ze slov kybernetický organismus. Představuje živou bytost obohacenou o 
mechanické či elektronické součástky. Tyto součástky jsou obvykle nesnímatelné a jejich 
montáž nebo demontáž se provádí formou chirurgického zákroku. Klasičtí kyborgové se 
zatím vyskytují pouze ve sci-fi, nicméně technicky je kyborgem i člověk s endoprotézou, 
naslouchátkem nebo srdečním stimulátorem. Sestrojení kybernetických protéz dalších částí 
člověka s kvalitou srovnatelnou, nebo přesahující kvalitu nahrazovaných orgánů, je záležitostí 
blízké budoucnosti. 
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3.3 Základní předpoklady humanoidních robotů
  
 Pro bezpečný a prospěšný provoz musí humanoidní robot disponovat několika 
základními vylepšeními, které jej odlišují od obyčejných průmyslových robotů. 
3.3.1 Vnímání 
 Tato oblast zahrnuje počítačové vidění, stejně jako velké množství simulací lidských 
smyslů. V robotech budou implementovány senzory na snímání chutě, vůně, infračervený 
senzor, hmatové zpětné vazby, a řada pohybových senzorů. To také zahrnuje imitaci 
mimických výrazů člověka, jako je oční kontakt při komunikací s osobou a také imitaci 
pozornosti. 
3.3.2 Interakce mezi robotem a člověkem 
  
 Tato oblast se věnuje komunikaci mezi robotem a člověkem. Je velice obtížné 
vymyslet způsob, kterým lze absolutně bezpečně komunikovat s robotem a zároveň je 
intuitivní a jednoduchý. Dalším problémem je to, že humanoidi jsou, alespoň prozatím, velké 
a těžké stroje. Zde je potřeba zajistit bezpečnost lidí, kteří s nimi pracují. Zkoumá se zde také 
bezpečná integrace robotů do každodenního života. Tato oblast se soustřeďuje na 
naprogramování nebo sestrojení mechanismů, které umožní robotům rozpoznat z vizuálních 
vjemů živé organismy nebo obličeje. 
4 Rešerše humanoidních robotů
4.1 Robot Asimo 
  
 Robot Asimo je pravděpodobně nejznámější a nejpokročilejším humanoidním 





 Asimo je vyvrcholením dvou desetiletí výzkumu humanoidních robotů společností 
Honda. 
4.1.1 Technické parametry 
 Asimo je vytvořen se 34 stupni volnosti, které mu dávají pohybové možnosti na úrovni 
člověka. Jeden stupeň volnosti je schopnost pohybovat určitým kloubem doprava a doleva 
nebo nahoru a dolů. Tyto klouby jsou navrženy podobně jako lidské pro optimální pohyb a 
pružnost. Jsou vyrobeny z lehkých materiálů, jako jsou hořčíkové slitiny. V kombinaci 
s výkonnými počítači a 34 servomotory se Asimo pohybuje plynule a s lehkostí. 
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Jednotlivé parametry: 
Země původu: Japonsko 
Výrobce: Honda 
Výška: 130 cm 
 Váha: 54 kg 
 Rychlost chůze: 2,7 km/h 
 Rychlost běhu: 3,7 km/h 
 Síla stisku: 0,5 kg/ruka  
 Maximální zátěž: 10kg 
 Zdroj energie: nabíjecí 51,8V Li-on baterie 
 Výdrž: 1 hodina 
4.1.2 Historie 
  
 Začátky projektu Asimo sahají do roku 1986. Modely E0 až E3 byly vyvinuty na 
výzkum robotické chůze. Ke zvládnutí robotické chůze bylo zapotřebí zkoumat a pokusit se 
napodobit chůzi lidskou. Následují náhledy na první prototypy pojmenované E0 až E3. Tyto 
prototypy vznikaly v letech 1986 až 1991. 
  
Model E0
 Experimentální model E0 byl sestrojen v roce 1986. E0 byl prvním krokem ve vývoji 
humanoidního robota. Cílem tohoto projektu bylo sestrojit robotické nohy, které dokázaly 
přešlapovat na místě. 
Model E1
V roce 1987 byl vyvinut model E1. Tento prototyp se uměl pohybovat teoretickou 
rychlostí 0,25 km/h. Stále ale šlo jen o statický model. 
Obr. 1 Model E0 [2]
Obr. 2 Model E1 [2] 
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Model E2
 V roce 1990 byl sestrojen úplně první robot, který byl schopen imitovat dynamickou 
lidskou chůzi. Dokázal se pohybovat rychlostí pouze 1.2 km/h. 
   
Model E3
 Model E3, sestojený roku 1991, dokázal imitoval lidskou chůzi v maximální rychlosti 
až 3 km/h. Tento typ stejně jako předchozí model, dokázal chodit pouze po rovné ploše.  
  
Aby bylo možné zkonstruovat rychle kráčejícího robota, musela být nejprve důkladně
prozkoumána a analyzována lidská chůze. Kromě lidské chůze byla prozkoumána také chůze 
zvířecí. Důraz byl kladen hlavně na pohyb hmot a umístění kloubů. Na základě takto 
získaných údajů byl vytvořen program rychlé chůze a byly zahájeny experimenty. 
 Robot E3 byl schopen “chodit” rychlostí 3km/h na rovném povrchu. Dalším cílem 
bylo vyvinout robota, který by byl schopný stabilní chůze i v obecném prostředí, zejména na 
nerovném povrchu, svazích a schodech. 
Model E4
 Do modelu E4 byly implementovány nové, o 40cm delší kolena, které mu umožňovaly 
chodit rychlostí až 4,7 km/h. Tento model byl sestrojen roku 1991. 
Obr. 3 Model E2 [2] 
Obr. 4 Model E3 [2] 
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Model E5
 Model E5 posunul vývoj použitím lehčích materiálů. Byl vyroben roku 1992.  
  
Model E6
 Experimentální model E3 byl první model, který uměl překračovat nerovnosti a 
dokonce uměl chodit i po schodech. Tímto modelem byl ukončen vývoj umělých nohou a 
začaly se vyvíjet prototypy připomínající člověka.  
Obr. 5 Model E4 [2] 
Obr. 6 Model E5 [2] 
Obr. 7 Model E6 [2] 
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 Mechanismus pokročilé chůze byl vytvořen ve verzi E6. Tento model byl schopný 
stabilní chůze po dvou nohách a to dokonce i na schodech nebo šikmých plochách. 
 Dalším krokem bylo připevnění těla a tím vytvořit humanoidního robota. 
Následující prototypy se už podobají dnešní stavbě humanoidních robotů. Tyto roboti byli na 
svou dobu velice pokročilí a doslova určovali směr ve vývoji. 
Model P1
1993 - 1996 
 Model P1 byl první prototyp, který se vzdáleně podobal člověku. 
Robot dokázal zapínat a vypínat externí elektrické spotřebiče, tahat za kliku, zvedat a přenášet 




 Prvním dvounohým seberegulačním robotem se stal Model P2. Trup obsahoval 
počítač, motory, baterie, bezdrátové komunikační zařízení a další nezbytné součásti. Díky 
těmto technologiím byl schopen chůze po schodech a dokázal tlačit vozík. Všechny tyto 
operace zvládal samostatně bez použití kabelů.  
Obr. 9 Model P2 [2] 
Obr. 8 Model P1 [2] 
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Model P3
 Dalším stupněm vývoje bylo zredukování celkové váhy a rozměrů humanoida. P3 byl 
plně samostatný. Rozměry i váha byly zredukovány použitím pokročilejších materiálů a 
decentralizováním řídicího systému. Díky menším rozměrům byl lépe využitelný v lidském 
prostředí. Model P3 je posledním mezičlánkem před robotem Asimo. 
4.1.3 Současný stav vývoje 
Obr. 11 Srovnání všech verzí od E0 po Asimo [1] 
4.1.3.1 The People-Friendly Robot 
The People-Friendly Robot (ve volném překladu “přirozeně vypadající robot”) je 
směr, kterým se Honda vydala při návrhu svého humanoidního robota. Jeho proporce byly 
navrženy tak, aby nenásilně zapadl do lidského prostředí. Asimo je vysoký 130 cm. Tato 
výška odpovídá výšce dospělého člověka sedícího v křesle a usnadňuje vzájemnou 
komunikaci, také mu umožňuje ovládat vypínače osvětlení, manipulovat se dveřmi, a bez 
Obr. 10 Model P3 [1] 
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problémů dosáhnout na pracovní stůl. Zároveň je dostatečně malý na to, aby nebyl vnímán 
jako masivní robotická konstrukce, působící jako potenciální zdroj ohrožení. 
4.1.3.2 Umělá Inteligence Asimo  
 Pomocí vizuálních informací snímaných kamer namontovaných v hlavě robota, 
dokáže Asimo detekovat pohyb objektů a určit jejich vzdálenost a předpokládaný směr 
pohybu. Konkrétně umí sledovat osoby a pozdravit při je. Rozpozná lidské tváře, i když se 
člověk pohybuje, a pokud se mu člověk představí, pamatuje si i jména. 
 Na základě vizuálních podmětů Asimo rozeznává jednoduché intuitivní příkazy a 
lidská gesta, na které je potom schopen reagovat. Například na základě gest rozpozná příkazy 
pro pohyb a přesune se na požadované místo, nebo potřese rukou při jejím podání. Při pohybu 
zkoumá bezprostřední okolí, vyhodnocuje překážky a navrhuje svojí dráhu tak, aby se vyhnul 
kolizím. 
 Asimo dokáže určit polohu zdroje zvuku a umí rozlišit hlas a jiné zvukové podměty. 
Slyší, když někdo zvolá jeho jméno a otočí hlavu tím směrem, odkud je na něj voláno. 
Rozpozná náhlé a nezvyklé zvuky jako jsou padající předměty nebo kolize, a otočí hlavu tím 
směrem za účelem rozpoznání nebezpečí.  
  
4.1.3.3 Orientace v prostoru 
 K manévrování neznámým terénem využívá Asimo tři základní senzory. Optický 
senzor, scanner podlahy a ultrazvuk. 
Optický senzor:  Snímá okolí kamerou a zpracovává kontinuální obrysovou charakteristiku 
okolí. 
Obr. 12 Optický senzor [2] 
Scanner podlahy: Scanner podlahy je složený z laserového senzoru a infračerveného 
senzoru. Zatímco laserový senzor detekuje povrch terénu a zjišťuje polohu případných 
překážek na vzdálenost dvou metrů, infračervený senzor snímá přesnou rychlost přiblížení 
objektu. 
Obr. 13 Senzor podlahy [2] 
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Ultrazvuk: Ultrazvuk detekuje překážky až tři metry ve všech směrech, včetně skla, které 
optický senzor nedokáže detekovat. 
  
Obr. 14 Ultrazvuk [2] 
                                                 
 Data nasbíraná těmito třemi senzory jsou vyhodnocována a podle nich je vypočítávána 
ideální trasa, po které se robot pohybuje. 
4.1.4 Budoucnost 
Asimo znamená pro Hondu prestiž, kterou se bude určitě snažit zachovat. Z důvodu 
konkurenčního boje nechce Honda prozradit své budoucí záměry, ale můžeme čekat 
zdokonalení baterií a vylepšení software. Pokud Honda s výzkumem nepoleví, tak během 
několika let bude se ASIMO dostane na takovou technickou úroveň, která mu umožní 
vykonávat i složitější úkoly a stane se tak rentabilním. 
4.1.5 Zhodnocení 
   
 Zde není o čem pochybovat. Projekt Asimo je v současnosti nejvyspělejším 
humanoidním robotem na světě. Tomuto projektu fandím. Honda si pomyslné prvenství 
právoplatně zaslouží. Začala jako první investovat nemalé částky do vlastního vývoje a 
v současné době to začíná nést první plody. Jsem velice zvědavý na další verze a vylepšení 
tohoto robota. 
4.2 Gymbot Aiko 
 Aiko je humanoidní Gymbot. Velikou zajímavostí na tomto projektu je to, že její 
tvůrcem není nadnárodní společnost ani výzkumné centrum. Tvůrcem Aiko je Kanaďan 
původem z Japonska Le Trung. Aiko vyvíjí od roku 2007 za pomocí vlastních financí a 
různých grantů. I s těmito omezenými prostředky dokázal postavit velice kvalitního a 
zajímavého robota. 
4.2.1 Technické parametry 
Země původu: Kanada 
Výrobce: Le Trung 
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Výška: 152 cm 
 Zdroj energie: Mn-Polymer Baterie 7,2 a 12V 
  
4.2.2 Historie 
 Historie tohoto projektu sahá až do 70. let. Tehdy, ještě mladý, Le Trung trávil mnoho 
času sledováním japonských anime, kde byla stále omývána témata robotů. Postupem času 
postavil mnoho prototypů a malých robotů. Jakmile nasbíral zkušenosti, rozhodl se postavit 
robota v životní velikosti. Rozhodl se pro stavbu Gymbota , což je humanoidní robot 
s ženskou stavbou těla. Svého robota pojmenoval Aiko. Aiko ( ) v japonštině znamená 
“milovaný”.  Aiko začala být stavěna 15. Srpna 2007. O měsíc a půl později byla dokončena 
první verze, která byla představena na Hobby Show v Listopadu 2007 v Toronto International 
Center a o týden později také v Ontario Science Center. Tato verze se zatím nepodobala 
ostatním robotům. Byla to zprvu jen napodobenina lidské hlavy potažená  silikonem 
zvládající základní mimické výrazy člověka. Aiko už v té době dokázala přečíst text, 
zapamatovat si a následně rozpoznat objekty, přečíst matematické výrazy a vyřešit 
jednoduché rovnice. Také dokázala komunikovat pomocí hlasového modulu, který dokázal 
odpovědět na 14 000 předdefinovaných vět a příkazů. 
Obr. 15 Aiko Prosinec 2007 [3] 
                            
4.2.3 Současný stav vývoje 
 V současné době dokáže Aiko vést jednoduchou konverzaci s člověkem. Když se 
řekne jednoduchou, je tím myšleno, že umí hovořit na úrovni 5letého dítěte. Aiko dokáže 
identifikovat lidské pohyby a zjistit, co zrovna děláme. Umí sledovat okolí a dokáže 
rozpoznat, které objekty jsou nejdůležitější. 
Například, pokud dáte před Aiko židli, její umělá inteligence vyhodnotí, že židle je 
v popředí a k ostatním informacím bude přihlížet jako k podřadným. Pokud se ale vedle židle 
postaví člověk, Aiko přehodnotí priority a zaměří člověka jako primární bod zájmu. Pokud se 
vedle židle postaví druhá osoba, bude Aiko soustředěna primárně na obě osoby, ale pokud 
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druhá osoba začne s Aiko konverzaci, tak se umělá inteligence intuitivně zaměří primárně na 
tuto osobu. 
4.2.3.1 BRAIN software 
Pro interakci s okolním světem a rozpoznávání objektů, lidských tváři a všech vnějších 
vjemů používá Aiko software pojmenovaný BRAIN (mozek). 
Obr. 16 BRAIN software verze 1.01 [3] 
 Jak je vidět na obrázku 2, existují 3 systémy pro vidění. Hlavní kamerový systém 
rozpoznává obličej osoby a výrazy obličeje. Systém sledování pohybů osoby (vpravo nahoře) 
identifikuje pohyb a znázorní ho modrým stínem. Třetí systém (vpravo dole) detekuje bod 
zájmu. Je zde vidět že umělá inteligence ignoruje vše ostatní kromě svého bodu zájmu, 
kterým je na obrázku právě Le Trung. 
 Tento software je naprogramován v jazyku C, C++ a Basic, a je neustále aktualizován. 
BRAIN software obstarává řeč, čtení, počítání, barvy, sluch a všechny řídící senzory. Jinými 
slovy, je to mozek a srdce Aiko. BRAIN software je určen pro interakci s okolním prostředím, 
zpracovává a zaznamenává informace do své vnitřní paměti. Jakmile je vnitřní paměť blízko 
plné kapacity, začne automaticky tyto data nahrávat na internetové uložiště, kde mohou být 
tyto data sdíleny pro současné i budoucí roboty. BRAIN software není umělou inteligencí, ani 
se neblíží schopnostem člověka, je pouze začátkem dlouhé cesty ve vývinu.  
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4.2.4 Technická specifikace 
4.2.4.1 Technická specifikace BRAIN software 
Obr. 17 Graf BRAIN software [3] 
            
  
Možnosti BRAIN software 
- může ovládat až 8 kamer s rozhraním IEE 1394 
- může řídit až 32 čidel, včetně gyroskopů a senzorů zrychlení 
- ovládá hlasový modul a centrum řeči 
- ovládá matematické výpočty 
- ovládá rozpoznávání barev 
- ovládá rozpoznávání obličejů
- ovládá rozpoznávání 3D objektů
- zvládá hlasovou komunikaci 
- řídí interakci s okolím 
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4.2.4.2 Technická specifikace Aiko 
 Výška: 1520 mm 
 Mikroprocesor: LS372 na C7 základní desce 
 Pameť: 4 Gigabity interní paměti 
 Centrální pamět: 1000-1500 Gigabitů
 Zdroj energie: Mn-Polymer Baterie 7,2 a 12V 
 Motory: Maximálně 130 Kilo zpětné vazby, elektromotory 
 Rychlost motorů: Maximum 0.12sekundy na 60stupňů
 2x Gyroskop 
 2x Kamera, 1x1ccd (1x3ccd) 
Řízeno interním 32 bitovým BRAINS systémem 
4.2.5 Plány do budoucnosti 
Obr. 18 Plány do budoucnosti [3] 
 V současnosti se připravuje druhá verze. Hlavním vylepšením bude přidání 
pohyblivého trupu a nohou. Aiko V2 by tedy podle plánů měla umět chodit. To ale bude 
spojeno s velikou finanční náročností. 
 Ve vývoji je také BRAIN software V2. Současný BRAIN software má problémy a 
zpoždění, protože využívá pouze jedno vlákno. V2 BRAINS bude podporovat vlákna 3. Bude 
ale potřeba od základů přeprogramovat BRAIN software, a to je finančně i časově náročné, 
ale výsledek posune projekt výrazně kupředu. Jednotlivá vlákna se budou nezávisle na sobě
starat o různé funkce. 
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První vlákno : “vize” (rozpoznání tváře, 3D objekty, rozpoznání pohybu, čtení) 
Druhé vlákno: “projev” ( rozpoznání hlasu, řeči, jazyku, učení, Internet) 
Třetí vlákno: “Hardware ( Micro Controller, senzory, motory, gyroskopy ) 
  
Obr. 19 BRAIN verze 1.02 [3] 
 V návaznosti na upgrade BRAIN musí logicky následovat i upgrade hardware. Druhá 
verze ponese základní desku LS374, která při stejné velikosti a spotřebě v kombinaci 
s procesorem Intel na freqenci 2.4 Ghz a 16 giga interní paměti nabídne mnohem větší 
výpočtovou sílu. 
Obr. 20 Nová základní deska V2 [3] 
4.2.6 Zhodnocení 
Aiko je výrazným příkladem toho, že pokročilého humanoidního robota nemusí 
vyvíjet jen nadnárodní společnosti. Tento projekt má podle mě budoucnost jen v případě, že 
Le Trung sežene dostatek prostředků, aby si mohl najmout tým specialistů, který mu bude se 
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stavbou pomáhat. Se stavbou “chodícího” modelu také nastane spousta problém, ale věřím, že 
tenhle se tento projekt v budoucnu posune na vysokou úroveň.  
4.3 Robot HUBO 
 Název HUBO je zkratkou slov HUmanoid RoBOt. HUBO je výsledkem výzkumu a 
práce výzkumného centra KAIST. Toto výzkumné centrum bylo založeno v roce 1985. 
HUBO je velice podobný Asimo. Proto se mu nebudu věnovat úplně dopodrobna, ale pouze 
vyjmenuji jeho základní verze a zvláštnosti.  
4.3.1 KHR-3 
 KHR-3 je pracovní název pro první generaci robota HUBO. HRR-3 byl vyvíjen 
v letech 2003-2007. Cílem vývoje bylo zkonstruovat základní platformu pro nastávající 
modely. Vývoj začal postavením základní kostry, která disponuje 41 stupni volnosti. Dále zde 
byly aplikovány základní technologie, jako je systém hnacích motorů, servomotorů, 
senzorický systém, řídicí systém a další. Výsledkem byl obratný kráčející humanoidní robot. 
Obr. 21 KHR-3 [5] 
               
Nastolené cíle: 
- dokázat, že je Korea schopná konkurovat Japonsku v oblasti humanoidních robotů
- zkoumat a aplikovat nové technologie v oblasti palivových článků, řídících systémů, 
senzorů celkové systémové platformy 
- vychovat novou generaci techniků a odborníků na tuto problematiku 
- zapojit do projektu i další společnosti a navázat tím novou spolupráci 
Dlouhodobé cíle ve vývoji HUBO: 
- chůze po schodech 
- běh 
- zlepšení interakce s člověkem 
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4.3.2 Albert HUBO 
 Albert HUBO je android sestrojený v listopadu 2005. Nejzajímavější na tomto modelu 
je hlava, která se podobá Albertu Einsteinovy. Ta byla vyvinuta firmou Hanson-Robotics. Je 
vyrobena ze speciálního materiálu zvaného Frubber. Hlava má 35 pohybových částí, které ji 
umožňuju velice přesně simulovat mimiku obličeje.  
 Jako oči jsou použity 2 CCD kamery. Tělo robota prošlo mnoha vylepšeními. Albert 
HUBO se dokáže pohybovat velice ladně a jeho pohyb vypadá přirozeně. Jako napájení jsou 
zde použity lithium-polymerové baterie, které umožňují robotu na jedno nabití pracovat až 2,5 
hodiny. 
 Robot byl poprvé představen širší veřejnosti v roce 2005 na APEC summitu 
v Korejském městě Busan. Zde sklidil obrovský úspěch a stal se synonymem pokroku. 
Obr. 22 Albert HUBO [5]       
4.3.3 HUBO 2 
 Nejnovější verze robotu HUBO byla představena roku 2008. HUBO 2 měří 130 cm a 
váží 45kg. Disponuje 40 stupni volnosti. Robot je schopen chůze o rychlosti1,4 km/h. Může 
také běžet rychlostí až 3,3km/h. Díky nízké váze horní části těla je robot velice hbitý. Velký 
důraz při konstrukci byl kladen úchopovou schopnost. Slouží hlavně k pobavení lidí a 
představení nových technologií. HUBO 2 je svou konstrukcí a určením velice podobný robotu 
Asimo. 
Obr. 23 HUBO 2 [5] 
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4.3.4 Technická specifikace 
Zěme původu: Jižní Korea 
Výrobce: KAIST 
Váha: 55 kg 
Výška: 1250 mm  
 Stupně volnosti: celkově 41 
 Rychlost chůze: 1.4 km/h 
 Rychlost běhu: 3.3 km/h 
4.3.5 Zhodnocení 
HUBO, další z robotů, který je sestrojen výhradně k pobavení lidí a představení 
nových technologií. Nabízí se srovnání s robotem Asimo, který je podle mě vyspělejší a 
HUBO je stále v jeho stínu. Na tomto projektu je nejzajímavější čas, za který byl robot 
sestrojen. Konstruktéři se za pár let dostali skoro na světovou špičku. 
4.4 Robonaut 2 
 Robonaut je obratný humanoidní robot, postavený a vyvíjený v prostorech Americké 
Vesmírné Agentury NASA v Houstonu, stát Texas. 
4.4.1 Technická specifikace  
Země původu: Spojené Státy Americké 
Výrobce: NASA , General Motors 
Použité materiály: Hliník . ocel. 
Váha: 150 kg 
Výška: 1016 mm (od opasku) 
 Šířka ramen: 787 mm 
 Senzory: 350+ celkově
 Procesory: 38 Power PC procesorů
 Stupně volnosti: celkově 42 
 Rychlost : 7.68 km/h 
4.4.2 Historie 
 Práce na prvním Robonautovy začaly v roce 1997. Hlavní účel tohoto projektu 
spočíval ve stavbě stroje, který dokáže pomoci lidem v prozkoumávání vesmíru. Bude 
pracovat po boku s lidmi nebo bude vypouštěn na samostatné mise tam, kde je to pro 
astronauty příliš nebezpečné. 
 Výsledkem byl humanoidní robot R1. Uměl vykonávat údržbu kosmického plavidla 
nebo pomocí speciálního podvozku prozkoumat povrch Měsíce nebo Marsu. Od roku 2006 
byl robot R1 podroben mnoha experimentům v různých laboratořích a terénu, které 
jednoznačně prokázaly, že je projekt R1 úspěšný. Ve stejném roce společnost General Motors 
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vyjádřila zájem o spolupráci. GM měli vlastní prototyp, ale když zjistili, čeho všeho NASA 
už dosáhla, rozhodli se pokusit spojit své výzkumné týmy a podílet se na projektu společně. 
Výsledkem byla smluvní dohoda mezi NASA a GM o sdílení zdrojů a technologií podepsaná 
v roce 2007. Na základě tohoto ujednání spojily své týmy a začaly vyvíjet další generaci 
Robonauta. 
                                                       Obr. 24 První verze Robonauta 2 [4] 
 1998 - Vývoj pažního mechanismu 
 1999 - Testování jednoručního mechanismu, řízeného operátorem  
 2001 - Integrace zraku, testování automatického módu 
 2002 - R1A testování automatického učení, R1B počáteční fáze testování 
 2004 - R1A autonomní provoz  
 2006 – Vyvinut podvozek pro R1B , testování R1C ve vakuu 
 2007 - Započaly práce na vývoji R2 , prototypy kloubů
 2010 - Únorové představení R2 veřejnosti 
4.4.3 Současný Stav vývoje 
4.4.3.1 Vylepšení pro vesmír 
 R2 byl navržen jako prototyp a měl být původně testován jen na zemi. Nicméně po 
jeho přestavení a prvních testech se manažeři projektu rozhodli R2 poslat do vesmíru. To 
sebou ale neslo hodně problémů a úprav. Materiál vnějšího pláště musel být vyměněn, aby 
splňoval nejpřísnější protipožární požadavky. Všech elektromagnetické součástky musely být 
odstíněny kvůli elektromagnetickému rušení. Původní ventilátory byly nahrazeny méně
hlučnými a celý napájecí systém musel být přestavěn z toho důvodu, že se na kosmické 
stanici používá stejnosměrný proud. Poté musel robot projít testy, které simulovaly podmínky 
při startu raketoplánu. 
4.4.3.2 Práce na stanici 
 Zpočátku bude primární úlohou R2 na vesmírné stanici experimentování. Robot začne 
svoji vesmírnou misi v laboratoři Destiny. Kde bude podroben stejným testovacím úkolům 
jako na zemi. Což umožní inženýrům seznámit se s novými problémy v prostředí, které je 
skoro nemožné na zemi nasimulovat. Po skončení testů bude robot schopen základních 
operací jako je výměna filtrů a s vylepšeními by mu umožnili pracovat ve vakuu a tak by 
mohl provádět opravy pláště vesmírné stanice. 
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4.4.3.3 Ovládání 
  
 Operátoři mají několik možností jak robota ovládat. Robot je ovladatelný jak 
z kosmické stanice, tak i ze Země. Jedním z vylepšení oproti verzi R1 je fakt, že R2 
nepotřebuje neustálý dohled. Stačí nastavit operace a R2 je bude automaticky plnit. Operátora 
bude tedy potřeba jen při problémech. Při ovládání ze Země je také problém s dlouhým 
zpožděním, za které může dlouhá vzdálenost mezi operačním střediskem a vesmírnou stanicí. 
4.4.3.4 Konstrukce 
 Robonaut je navržen tak, aby efektivně zvládal údržbu na vesmírné stanici a přitom se 
podobal člověku. Váží více než 150 kilogramů, což by mu na zemském povrchu dělalo 
problém, avšak ve vesmíru to nevadí. Robonaut nemá nohy, na stanici bude ukotven na 
speciálním ramenu a pro povrchový průzkum planet a asteroidů byl vyvinut aktivní podvozek 
Centaur. 
Obr. 25 Popis Robonauta 2 [4] 
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4.4.4 Budoucnost 
 Subsystémy robonauta jsou stále ve vývoji. Hlavní důraz se klade na obratnost horní 
části těla. Zdokonalují se senzory a celková citlivost zejména v prstech. Roste manipulační 
schopnost a tím se i rozšiřuje možnost využití. Ve vývoji je také nový podvozek, který ponese 
baterie a solární panely pro dlouhodobé použití v nehostinných oblastech.  
 Cílem projektu je vytvoření autonomního pomocníka, který bude zasahovat tam, kde 
je to pro astronauty příliš nebezpečné. Také bude provádět triviální údržbářské operace, aby 
měli astronauti více času na výzkum a složitější úkoly. Bude také moci autonomně pracovat 
po boku astronautů při zkoumání planet. Robonauta bude moci přepnout i do ovládacího 
módu, který umožní ovládat ho z vesmírné stanice nebo ze Země.  
  
4.4.5 Zhodnocení 
 Robonaut je podle mě další článek pro dobytí planety Mars. Na tomto projektu mě
velice zaujalo pořadí, jak byl robonaut vyvíjen. Jako první byl vyvinut velice obratný robot 
ovladatelný člověkem, což je podle mě nejlepší řešení. Umělá inteligence zatím není potřeba, 
protože opravy velice složitých zařízení by měl mít vždy v režii člověk. Také na rozdíl od 
ASIMO má Robonaut přínos. Asimo sice přinese kafe a zamává, zatímco robonaut dokáže 
pomocí operátora velice obratně manipulovat z mnoha nástroji. V budoucnosti budou podle 
mě robonati vysíláni jako průzkumníci nových planet a velice přispěnou k prozkoumání 
vesmíru. 
4.5 Robot Twendy-one 
 Japonsko, stejně jako mnoho ostatních vyspělých zemí, se potýká s problémem 
stárnoucí populace. Cílem tohoto projektu je vytvořit pomocníka pro staré nebo pohybově
postižené lidi. Twendy-one je vyvíjen na Waseda University v Japonsku. Nejpokročilejších 
humanoidním symbiotickým robotem. Symbiotickým znamená, že se často dostává do 
fyzického kontaktu s člověkem. Pomáhá mu překonávat překážky nebo pomáhá s běžnými 
denními úkony, kterých už není uživatel s různých důvodů schopen dělat sám.  
           Obr. 26 Budoucnost Robonauta 2 [4] 
Ústav výrobních strojů, systémů a robotiky 
Str.  25  
BAKALÁŘSKÁ  PRÁCE 
4.5.1 Technická specifikace 
 Velikosti a rozsah pohyblivé paže a ruky odpovídají velikostem průměrné ženy. 
Rameno má 7 stupňů volnosti a je napojeno na ruku, která má stupňů volnosti 13. Díky tomu 
je manipulace velice jemná a obratná. Ruka je natolik dlouhá, že dokáže podávat předměty 
z podlahy. Pohyb je zajištěn speciálním podvozkem, který umožňuje pohyb do všech stran. 
Hlavní výhodou oproti kráčejícímu podvozku je zachycování reakčních sil ze všech směrů, 
když je robot zrovna ve fyzické interakci s člověkem. Vzhled byl designován, aby působil na 
lidské povědomí přátelsky. Vnější plášť je také přizpůsoben interakci s člověkem, je vyroben 
z jemného materiálu, který tlumí nárazy.  
Obr. 27 Twendy-One [11] 






Celková váha: 111kg 
Obr. 22 rozměry Twendy-one [11] 
4.5.2 Historie 
 Twendy-one je pokročilá verze robota Wendy (Waseda EngiNeering Designed
sYmbiont), který byl vyvinut v roce 1999 v Sugano Laboratory, Waseda University. Wendy 
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byl vybaven pasivními mechanismy v obou pažích. Pasivita je klíčovou technologii, 
potřebnou pro konstrukci symbiontních robotů. Wendy měl také velice obratné prsty, které 
dokázaly jako první na světě rozbíjet vajíčka. 
Obr. 28 Obratné prsty Wendy [11]                         
4.5.3 Současný stav vývoje 
 Konstrukce robota a použité materiály jsou nejvíce zaměřeny na bezpečnost, 
spolehlivost a zručnost. Bezpečnost z toho důvodu, že robot bude v přímé interakci 
s člověkem a jakékoli selhání by mohlo mít fatální následky. 
 Twendy-one se pohybuje pomocí osmi-kolového podvozku, který mu umožňuje velice 
rychle manévrovat a pohybovat se stísněným prostorem. Svoje okolí sníma dvanácti 
ultrazvukovými senzory a šestiosým dotykovým tlakovým senzorem, který detekuje osoby 
v blízkosti, aby nedošlo k žádné kolizi. 
  
4.5.3.1 Paže 
 Ramena a lokty mají čtyři stupně volnosti. Na povrchu celé paže jsou rozmístěny 
silové senzory. To robotovi umožňuje bezpečnou interakci s člověkem, jako je podpírání nebo 
podávání předmětů. Robot také může být přepnut do pasivního módu a být ručně nasměrován 
a nastaven přesně podle představ uživatele. Po následním přepnutí do aktivního módu může 
v nastavené poloze zůstat a sloužit jako podpěra. 
Obr. 29 Paže Twendy-one [11]        
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4.5.3.2 Ruka a prsty 
 Ruka od Twendy-one je navržena podle lidské předlohy. Je potažena umělou 
silikonovou kůží. Kontakt s touto umělou rukou je příjemný a bezpečný. O bezpečnost se 
stará celá řada dotykových a tlakových senzorů. Tomuto způsobu konstrukce říkáme „Bio-
mechanismus Design“. Přestože má pouze čtyři prsty, je schopná obratně manipulovat 
s různými typy předmětů. Dokáže manipulovat s vajíčky, aniž by porušila skořápku, otevírat 
uzávěry na plastových lahvích anebo obratně manipulovat se slámkou. 
Obr. 30 Ruka Twendy-one [11] 
   
4.5.3.3 Trup a podvozek 
 Trup Twendy-one má čtyři stupně volnosti. V podvozku je základní pohonná jednotka, 
která je dost výkonná na to, aby robot dokázal unést těžký předmět nebo aby mohl poskytnout 
oporu člověku. Celý trup je poset senzory, aby nemohlo dojít ke kolizi s uživatelem. 
 Podvozek díky svojí konstrukci umožňuje pohyb i ve stísněných prostorech a dokáže 
rychle měnit směr pohybu. Tohle řešení přispívá stabilitě a umožňuje robotovy přenášet těžké 
předměty a pomáhat uživateli jako podpora. I přes svůj výkon je méně energeticky náročný 
než třeba klasický kráčející podvozek, který můžeme vidět u jiných humanoidních robotů. 
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Obr. 31 Celkový pohled na Twendy-one [11] 
4.5.3.4 Hlava 
  
 Hlava má tři stupně volnosti. Může se naklánět, rotovat a pokyvovat. Naklánění na 
stranu je dobrý nástroj pro interakci robota s uživatelem. Pomocí jednoduchých gest dokáže 
vyjádřit neporozumění nebo nemožnost splnění daného příkazu. V hlavě je také instalován 
reproduktor a LED osvětlení, které pomáhá robotovi i uživateli v prostorové orientaci za 
snížené viditelnosti. Jako v ostatních částech robota, tak i v hlavě jsou instalovány senzory, 
které dokážou detekovat lidský dotek. 
Obr. 32 Hlava Twendy-one [11] 
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4.5.4 Budoucnost 
  
 Twendy-one je stále ve fázi testování. Postupně se přidávají další programy pro 
interakci s člověkem a implementují nové moduly, aby měl robot co nejširší využití. Protože 
je robot primárně určen pro komerční využití, informace o plánech do budoucna jsou 
zahaleny tajemstvím. 
4.5.5 Zhodnocení  
 Tento robot mě zaujal hlavně svojí využitelností. Inženýři z Waseda University sázejí 
hlavně na funkčnost. Líbí se mi také cílová skupina. Twendy-one nebude jen atrakce 
firemních večírků velkých firem. Bude skutečně pomáhat lidem, kteří to potřebují. Pro 
nevidomého člověka, nebo vozíčkáře se může stát nejlepším přítelem. Robot těmto lidem 
bude neúnavně pomáhat s každodenními úkony, kterých by sami nebyli schopni, a které 
většina z nás považuje za samozřejmé. 
  
5. Návrh vlastního jednoduchého 3D modelu 
5.1 Základní určení , Jméno 
 Všude po světě jsou k vidění roboti, vykonávající různé nepohodlné práce. Můj robot 
bude mít úkol nakupovat. Leckdo může namítat, že nakupování není tak hrozná činnost, ale 
pro většinu lidí včetně mě je to jedna z nejneoblíbenějších činností vůbec. 
 Roboti se mohou jmenovat různě, od jmen domácích mazlíčků až po hrdiny z dětství. 
Já jsem po dlouhém váhání došel ke jménu “Brko”. 
5.2 Základní Funkce 
 Jak je zmíněno v kapitole 5.1, hlavním úkolem Brko bude nakupování. Roboti Brko 
budou v supermarketech umístěni ve speciálních dobíjecích docích, aby byli okamžitě
k dispozici. Brko budou kvůli finanční náročnosti využívaní hlavně ve velkých střediscích 
hlavně jako reklama nebo atrakce, pokud se osvědčí, mohly by se stát standardem všech 
větších supermarketů. 
 Základní komunikace s Brko bude pomocí hlasu a dotykové LCD obrazovky. Na 
obrazovce bude jednoduché menu, skrz které bude možné využívat robota k mnoha funkcím. 
 Velkou výhodou Brko bude to, že si bude pomocí svojí databáze své zákazníky 
pamatovat. Pomocí funkce rozpoznání hlasu si tak bude moci uživatel procházet seznam 
svých minulých nákupů a mít přístup ke svému osobnímu nastavení. Samozřejmostí bude také 
přepnutí robota do anonymního módu, ve kterém si historii ukládat nebude.  
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Obr. 33 Detail ovládacího LCD panelu 
 Princip bude prostý, Brko bude aktivně asistovat při nákupu. Robotické paže budou 
ukládat nákup do připravených tašek, nebo přerovnávat položky v košíku. Zde je výčet 
plánovaných základních funkcí: 
- ukládat zboží do tašky 
- přerovnávat zboží v košíku 
- měřit celkovou váhu nákupu 
- kalkulovat cenu nákupu 
- udržovat chlazené potraviny v ideální teplotě
- hlídat zavazadlo uživatele 
- upozorňovat uživatele na slevy  
- komunikovat s ostatními roboty a vyhnout se tak frontám na pokladnách nebo kolizím 
Robot bude umět i složitější úkoly, následuje výčet a pokročilých dovedností: 
Najdi – V obchodě se často setkávám s tím, že požadované zboží nemůžu najít. Brko bude 
schopen uživatele navádět k místu uskladnění požadované položky. Položku je také možné 
najít pomocí menu na interaktivním displeji.  
Nakoupím a jdu – Pomocí jednoduchého internetového programu si bude možné v klidu 
domova naplánovat nákup. Po rozpoznání osoby, Brko automaticky vypočítá nejkratší cestu a 
provede uživatele celým nákupem. 
Zavolej Taxi – Po aktivování se robot pomocí internetu spojí s požadovanou taxislužbou a 
zajistí plynulý odvoz. Bude zde i funkce zobrazení odjezdů městské hromadné dopravy 
z nejbližších zastávek. 
Ukaž slevu – Na LCD displeji si bude moci uživatel otevřít aktuální nabídkový leták, který 
ho informuje o probíhajících slevách v daném obchodě. 
Oblíbené položky – Uživatel si bude moci nastavit výčet jeho oblíbených položek a ty pak 
vybírat z jednoduchého rychle přístupného menu a šetřit tak čas. 
5.2 Konstrukce 
 Následuje jednoduchý 3D nákres, jak by měl robot vypadat. Důraz jsem kladl hlavně
na funkčnost.  
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5.2.1 Podvozek 
 Robot bude vybaven pásy. Pásový pohon je nejlepší řešení z hlediska stability. 
Umožňuje robotovy převážet těžké náklady a přitom se obratně proplétat mezi regály.  
Obr. 34 Detail pásového pohonu 
5.2.2 Robotické paže 
  
 Robotické paže budou muset uzvednout i těžší náklady. Budou muset být i dostatečně
dlouhé na to, aby dosáhly do vyšších regálů nebo až na dno košíku. Pro zajištění správné 
funkčnosti a obratnosti bude každá paže vybavena 6 stupni volnosti, 2 stupně volnosti 
v rameni, 2 stupně volnosti v lokti a 2 stupně volnosti v zápěstí. Ruka bude obsahovat i čtyři 
prsty, které budou moci natáčet a ohýbat. Čtyři prsty jsou ideální počet pro uchycení 
jakéhokoliv jednoduchého tvaru. 
Obr. 35 Detail paže 
5.2.2 Hlava 
V hlavě budou nainstalovány kamery na snímání prostoru a modul pro rozpoznání 
hlasu. Hlava bude disponovat dvěma stupni volnosti, aby se mohla natáčet směrem 
k uživateli.  
Obr. 36 Detail hlavy 
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5.2.3 Technická specifikace 
  Země původu: Česká Republika 
Použité materiály: Hliník, ocel 
Váha: 85 kg 
Výška: 1600mm 
 Stupně volnosti: celkově 17 
 Rychlost : až 5 km/h 
 Brko je sice výplodem mojí fantazie, ale umím si představit, že by někdo takového 
robota mohl v budoucnu postavit. Nejtěžší úkol by bylo zajistit takové baterie, které by 
vydržely dlouhé nákupy některých uživatelů, což by se dalo pojistit určitým omezením doby 
použití. Dalším problémem by byla bezpečnost, Brko by musel být vybaven nejrůznějšími 
bezpečnostními senzory a projít mnoha testy, než by se mohl volně objevit v obchodech. 
Přesto ale věřím, že jednou něco velice podobného existovat bude. 
Obr. 37 Celkový pohled na robota Brko 
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6 Zhodnocení současného a budoucího vývoje z hlediska techniky 
 Lidská vynalézavost je stará jako lidstvo samo. Již od pravěku si člověk snaží ulehčit 
práci různými nástroji. V moderní době počítačů se člověk dostal na zajímavou metu. Má 
před sebou vynález něčeho, co zcela změní vnímání stroje. Významné nadnárodní společnosti 
se již pár let specializují na vývin myslícího humanoidního robota.  
 Zajímavé je sledovat, jakou cestou se ubírají. Zatímco Honda se zprvu snažila 
napodobit lidskou chůzi, tak NASA a Waseda University se soustředily spíše na vývoj 
umělých paží a prstů. Výsledkem je, že Honda má robota, který se hýbe jako člověk, ladně
chodí po schodech a mává natěšeným davům na firemních předváděcích akcích Hondy. Ale 
prakticky je to jen stroj na roznášení kafe, jehož vývin stál astronomické peníze. Myslím si, že 
Honda Asimo zůstane nejpokročilejším humanoidním robotem. Jeho využití ale také nadále 
zůstane omezeno.  
 NASA se vydala cestou praktickou. Snaží se postavit robota, který by měl postupem 
času nahradit astronauty. To je velice důležité třeba při cestě na Mars. Takový robot 
nepotřebuje kyslík, vystačí si s bateriemi, které mohou být dobíjeny pomocí solární energie. 
Jejich robot také nepotřebuje kráčející konstrukci. Zaprvé to není energeticky výhodné a 
zadruhé každé vesmírné těleso má jinou gravitaci, a to je zatím nemožné vymyslet kráčející 
mechanismus, který by byl schopen fungovat i v jiném gravitačním poli než je pole země. 
Projekt Robonauta budu nadále sledovat, protože v něm vidím veliký potenciál. Dobývání 
vesmíru je důležité pro rozvoj lidstva a Robonaut by měl v následujících letech hrát v tomto 
odvětví zásadní roli. 
 Jak je uvedeno u hodnocení robota Twendy-one, Waseda Univetsity se také vydali 
cestou nekráčející konstrukce. Pro robota pomáhajícího v domácnosti je to výhodné. Když 
potřebuje uživatel podporu (třeba při vstávaní z postele na invalidní vozík), tak by nebylo 
možné se opírat o robota, který by sám měl problémy rovnováhu udržet. Volba podvozku jako 
u Twendy-one je na domácí potřeby geniální. Tento robot by se měl vyvinout ve všestranného 
domácího a nemocničního pomocníka. Uleví práci mnoha ošetřovatelům a zajistí lidem 
důstojné stáří. Otázkou je, jestli tento robot kvůli své cenové náročnosti nebude jen pro 
vyvolené. Ale jak je to se všema novinkami, měl by časem zlevnit natolik, že člověk, který ho 
bude potřepovat, si ho bude moci s pomocí pojišťovny koupit.  
  Samozřejmě výrobců a vývojářů humanoidních robotů je v tuto chvíli hodně a není 
v mých silách zdokumentovat všechny výrobce. Proto jsem vybrat projekty, které jsou 
unikátní nebo technicky nejpokročilejší. 
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7 Zhodnocení současného a budoucího vývoje z hlediska etiky 
 Světová populace lidí stále roste. Někdo by se mohl ptát, proč se snažíme vyrobit stroj, 
který vypadá a myslí jako člověk, když už dnes máme spousty lidí bez práce a kvalitního 
místa k životu. Je důležité si uvědomit, že humanoidní roboti nikdy nebudou schopni člověka 
nahradit.  
 Počítače a lidé vynikají v rozlišných oblastech. Jako příklad můžeme uvést 
kalkulačky. Kalkulačky radikálně změnily způsob vnímání matematiky, ale nikdy nenahradily 
a nenahradí matematiky. Kalkulačky nám neukradli nic z toho, co znamená být člověkem, ale 
pomohly nám zaměřit se na složitější matematické problémy. Humanoidi v budoucnu změní 
vnímání pracovní síly. Přestože budou vykonávat mnoho druhů prací, nebudou zasahovat do 
naší suverenity, spíše budou pomáhat lidem zdolávat složitější úkony tím, že se budou sami 
soustředit na ty jednoduché[14]. 
 Proč bychom tedy měli konstruovat inteligentní, emocemi vybavené roboty? Emoce 
jsou často vnímány jako oslabující a iracionální vlastnosti. Proč teda nedržet roboty jako 
kalkulačky, pouze jako užitečné aparáty? Pokud chceme mít humanoidy skutečně spolehlivé a 
užitečné, musí mít schopnost přizpůsobovat se a rozvíjet. Tato motivace bude v robotovi 
naprogramována. Ale tím nastává další otázka a to jak daleko, může robot při touze 
zdokonalit se, zajít? 
 Reálné nebezpečí nespočívá v tom, že se humanoidi vyvinou, vzbouří, stanou se 
super-inteligentními a ovládnou svět. Negativní dopady si zaviníme sami. Budeme více 
komunikovat se stroji, než mezi sebou navzájem. Již dnes, průměrný Američan nebo Evropan 
stráví v práci a osobním životě relativně velké procento času v kontaktu s přístroji. Mnozí se 
při návratu domů ani nepozdraví s blízkýma a už se připojují na sociální sítě nebo zapínají 
televize. Lidské vztahy jsou čím dál více udržovány přes e-maily a různé komunikační 
nástroje internetu, než osobně. Navzdory slibům, že nám internet přinese pouze výhody, se 
stále více času ocitáme nalepeni v křesle před počítačem, než v reálném světě. Lidé se k sobě
chovají pořád odtažitěji a humanoidi tento vývoj jen urychlí [14]. 
 Bez ohledu na to, jak rychle se bude technologický pokrok rozvíjet, předvídavost a 
představivost budou vždy hrát klíčovou roli v řízení společenských změn. Přesto se 
nemůžeme se vyhnout odpovědnosti za to, co v budoucnu vytvoříme. Je nemožné řídit 
sněhové koule, řítící se ze svahu dolů stejně tak, jako řídit vývoj všech humanoidních robotů
současnosti. Humanoidi jsou výtvory našich rukou a naší mysli. Navrhli jsme humanoidy jako 
imitaci nás samotných, a pokud z nich máme strach, znamená to, že se bojíme sami sebe. 
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